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@) PROCEDE DE CONDUiTE PAR UN CONDUCTEUR MARCHANT D'UN CHARIOT MOTORiSE, ET CHARIOT 
IWOTORISE. 

Precede de condulte par un conducteur marchant 
d'un chariot motorist comprenant una roue motrice droite, 
una roue motrice gauche, au moins deux roues plvotantes, 
une poign^e de manoeuvre du chariot par te conducteur, 
consistant h embrayer la roue motrice gauche pour diriger 
ledit chariot a droite, embrayer la roue motrice droita pour 
diriger ledit chariot & gauche, embrayer au moins une des- 
dites roues motrices droite ou gauche pour diriger ledit cha- 
riot en ligne droite, et chariot motorise comprenant una roue 
motrice droite (2), une roue motrice gauche (3), au moins 
deux roues pivotantes (4, 5), une poignee de manoeuvre (6) 
du chariot par un conducteur marchant, comprenant des 
premiers moyens d'accouplement debrayable (7) pour la 
roue motrice droite, et des deuxi^mes moyens d'accoupla- 
ment debrayable (8) pour la roue motrice gauche. 
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PROCEDE DE CONDUITE PAR UN CONDUCTEUR MARCHANT 
D'UN CHARIOT MOTORISE, ET CHARIOT MOTORISE 

La pr€sentc invention se rapporte aux precedes de conduite par un conducteur 
marchant d*un chariot moiorise comprenant une roue motrice droite, une roue motrice 
gauche, au moins deux roues pivotantes, une poignee de manoeuvre du chariot par le 
conducteur, et i de tels chariots motorists, notanunent chariots de magasin libre service ou 
chariots de transport de bagages utilises par cxemple dans les a6rogares. 

L'ait anierieur enseigne plusieurs chariots motorists. On connait par cxemple avcc la 
demande de brevet fran^ais 2 604 662 un chariot k commissions motoris6 par 
I'interm&iiaire d*un moteur coupl6 de manifere permanente non reversible, par un systeme 
roue et vis sans fin, k un diffcrentiel dont les arbres de sortie sent respectivemeni lies a deux 
galets d'entiainement de deux roues motrices par frottement sur les bandes de roulement de 
ces roues. L' utilisation d'un diffcrentiel complique et rend onereuse la motorisation du 
chariot. De plus, la liaison permanente non reversible induit un manque de souplesse 
d'utilisation du chariot dont le deplacement n*est possible que lorsque le moteur fonctionne. 
On remarquera encore que Tutilisation d'un arbre de transmission reliant les deux roues 
motrices est de nature a empecher un emboitement des chariots entrc eux pour le stockagc. 

On connait en outre avcc la demande de brevet franfais N** 2 591 179 un chariot de 
transport d'objets motoris€ dont deux roues motrices sont solidaires d'un arbre commun 
entraine en rotation par un moteur 61ectrique. Un tel chariot pr6sente egalemcnt 
rinconv^nient d'un manque de souplesse dans la conduite de celui-ci du fait notamment de la 
liaison des roues motrices k un arbre commun, 

L'objet principal de la prcscnte invention est de pallier les inconvenients des chariots 
motorists de Tart antdrieur, et de proposer un procede de conduite par un conducteur 
marchant d*un chariot motorise, ainsi qu'un chariot motorise d*utilisanon souple, simple, 
capables de s 'adapter h. la pluralite de componements et possibilii€s inherents k des 
utilisatcurs d'ages, de taille, de force, et de motricite differents, en apportani d'autres 
avantages developpes ci-aprfes. 

Un autre objet de la presente invention est de proposer un chariot motorise pouvant k 
tout moment etre utilis6 de manifere manuelle en marche avant ou en marche arriere, en 
particulier pour des petits parcours, en cas de d^faut d'energie ou d*une d6faillance 
fonctioimelle. 

Plus precisement, Tinvention comprend un procede de conduite par un conducteur 
marchant d'un chariot motorist comprenant une roue motrice droite, une roue motrice 
gauche, au moins deux roues pivotantes, une poignde de manoeuvre du chariot par le 
conducteur, canict6ris6 en ce qu'il consiste k : 
cmbrayer la roue motrice gauche pour dinger ledit chariot a droite, 
embrayer la roue moffice droite pour dirig^ ledit chariot a gauche. 
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embrayer au moins une desdites roues motrices droite 6u gauche pour dinger ledit chariot en 
ligne droite. 

Le proced6 selon Tinvention apportc Tavantagc d'une souplesse de conduite en ce 
qu'il lient compte que le conductcur est marchant et intervient normalement dans le guidage 
du chariot devant lui. II suffit en effet d'entrainer en rotation la roue motrice extcrieure au 
virage que Ton d6sire effectuer pour faire toumer le chariot. En ligne droite, une seule des 
roues motrices peut Stre entrain^e, auquel cas le conducteur devra maintenir une lagere 
poussee sur la poignee de manoeuvre du cot6 oppose k la roue motrice, principalement au 
demarrage. En ligne droite. les deux roues motrices droite ei gauche peuvent 
avantageusement Stre embrayees, auquel cas Teffort du conducteur sur le chariot peut etre 
r6duit au maximum, voire nul. 

Selon une caractcristique avantageuse, le procede suivant Tinvention consiste 

additionnellement k : 

debrayer la roue motrice droite pour diriger ledit chariot a droite, 
d^brayer la roue motrice gauche pour diriger ledit chariot a gauche. 

Le debrayage de la roue interieure au virage que le conducteur desire effectuer peroiet 
de virer scion un rayon plus faible et/ou de diminuer Teffort exerc6 par le conducteur sur le 
chariot pour effectuer le virage. 

Selon une autre caractcristique avantageuse, le procede suivant Tinvcntion consiste i: 
commander Tembrayage de la roue motrice gauche avec la main droite du conducteur sur la 
droite de ladite poignee de manoeuvre, 

commander Tembrayage de la roue motrice droite avec la main gauche du conducteur sur la 
gauche de ladite poignee de manoeuvrc. 

La commande de r embrayage de la roue motrice extcrieure au virage par la main du 
conducteur situee k Tinterieur du virage permet de faire toumer le chariot d'une seule main, 
celle qui a le moins de distance a parcourir pendant le virage du chariot, ce qui constitue une 
f acilitc de conduite et un agrement certains. 

Selon une autre caractcristique avantageuse, le procede suivant Tinvention consiste a: 
agir sur la poign6e de manoeuvre cote droit avec la main droite du conducteur et commander 
simultanCment I'embrayage de la roue motrice gauche avec ladite main droite pour virer k 
droite, 

agir sur la poignee de manoeuvre cote gauche avec la main gauche du conducteur et 
commander simultanCment Tembrayage de la roue motrice droite avec ladite main gauche 
pour virer k gauche. 

Une telle caract6ristique permet un virage tres serre du chariot moyennant un effort 
relativement faible du conducteur. C'est en effet d'un geste naturel que le conducteur 
maintiendra sensiblement fixe la poign6e de manoeuvre du chariot avec la main interieure au 
virage, afin que le chariot pivote sensiblement autour de cette main grace a la motricite de la 
roue extcrieure au virage, ou que le conducteur tirera la poignde vers lui afin de virer sur 
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place ou quasiment sur place. 

Selon une autre caract6ristique avantageuse, le proc6d6 suivant I'invention consiste h 
d6brayer automatiquement les roues motrices sous I'effet d'une poussee du chariot par le 
conductcur k une vitesse supdrieuie h la vitesse d'entrainement du chariot conf6r6e par la 
motorisadon. 

Cette caract^risrique confere au proced€ de conduite selon Tinvendon une trfes grande 
souplesse de conduite, le conducteur n'ayant plus a se pieoccuper de d^brayer les roues 
motrices ou k foumir des efforts suppWmentaires pour pousser le chariot plus vite que la 
motorisation ne I'eniraine, le cas 6chcant Cette caracteristique conftre au proc6dd selon 
rinvention, la possibility d'une conduite enti^ment manuelle du chariot, assist^e de la 
maniere la plus souple par la motorisation selon le souhait du conducteur. On entend par 
motorisation ici renirainement du chariot par la loue motrice droite et/ou gauche. 

La pi6sente invention sc rapporte aussi k un chariot motorist comprenant une roue 
motrice droitc. une roue motrice gauche, au moins deux roues pivotantes, une poignfe de 
manoeuvre du chariot par un conducteur marchant. caract€ris6 en ce qu'il comprend des 
premiers moyens d'accouplement d^brayable pour la roue mooice droite, et des deuxifemes 
moyens d'accouplement dtoyable pour la roue motrice gauche. 

Les moyens d'accouplement independants de la roue motrice droite et de la roue 
motrice gauche rendent ces deux roues ind6pendantes induisant une grande liberty de 
manoeuvre et souplesse d'utilisation du chariot selon I'invention. 

Selon une caracteristique avantageuse, le chariot selon I'invention comprend des 
premiers moyens de commande desdits premiers moyens d'accouplement ddbrayable. 
dispose sur ladite poign^ de manoeuvre du chariot, et des deuxiemes moyens de commande 
desdits deuxifcmes moyens d'accouplement debrayable, disposes sur ladite poign6e de 

manoeuvre du chariot 

Selon une autre caractdristique avantageuse, lesdits premiers et deuxiemes moyens 
d'accouplement debrayable comprennent respectiveraent des premiers et deuxifemes moyens 
de ddbrayage automatique des roues motrices droite et gauche agissant lorsque le conducteur 
poussc le chariot h une vitesse sup6rieure k la vitesse du chariot conferee par la motorisation. 

Selon une autre caracteristique avantageuse. lesdits premiers moyens d'accouplement 
debrayable comprennent : 

- au moins un doigt mobile entre une position de repos dite d^bray^e dans laquelle ladite roue 
motrice droite est Ubre en rotation, et une position de ttavail dite embrayde dans laquelle ledit 
doigt 6tablit une liaison en rotation enore un premier arbre moteur et ladite roue motrice 
droite, 

- des moyens d'enclenchement dudit dcrigt en position de travail. 

- des moyens de n^pd du doigt en position de repos. 

L'invention seia mieux comprise et d'autres caractdristiques et avantagcs apparaitront 
k la lecture de la description qui suit d'exemples de mode de r6aUsation d'un proc€d€ de 
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conduite et d'un chariot motorist selon I'invenrion, accompagnce des dessins annexes, 
exemples donn6s h litre d* illustration et sans qu'aucune interpretation restrictive de 
r invention ne puisse en etrc tir6e. 

La figure 1 est une vue en perspective d'un cxemple de mode de realisation d'un 

chariot motorist selon I'invention. 

La figure 2 est une vue agrandie de bout en coupe panielle d'un detail du chariot 
motorist selon la figure 1, rcpi€sentant le mecanisme de motorisation de la roue droite du 
chariot. 

Les figures 3A et 3B sont des vues agrandies en coupe selon la ligne I-I de la figure 
2. d'un detail du mecanisme de motorisation dans deux positions respectives de 
fonctionnement. 

La figure 4 est une vue agrandie partielle en coupe du mecanisme represent^ sur la 
figure 2, se rapportant essentiellement aux moyens d'accouplement debrayable. 

La figure 5 est une vue agrandie partielle en perspective de la poign^e du chariot 

represents sur la figure 1 . 

Le chariot motorise 1 represente sur les figures 1 et 2 comprend une roue motrice 
droite 2, une roue motrice gauche 3, au moins deux roues pivotantes 4. 5. une poignee de 
manoeuvre 6 du chariot par un conducteur maichant (non represente), des premiers moyens 
d'accouplement debrayablc 7 pour la roue motrice droite 2. et des deuxi&mes moyens 
d'accouplement debrayable 8 pour la roue motrice gauche 3, inclus respectivcment dans des 
mecanismes de motorisation droit 13 et gauche 14 qui seront decrits plus loin. 

n est k noter que la position droite ou gauche est affectee ii un element du chariot en 
accord avec sa position par rapport au conducteur lorsqu'il conduit le chariot D est 
egalement k noter que la position avant ou arriere est affectee a un element du chariot selon 
qu'U est respecrivement le plus loin ou le plus proche du conducteur. 

Le chariot represente sur la figure 1 est du type chariot d'achai destine a la cUenteie 
des magasins en libre service, qui est largement utiKse et connu. Nous ne decrirons done pas 
en detail un tel chariot qui comporte de manifere essentielle et connue une corbeille 9 dans 
laquelle les achats sont stockes, supportee par un socle 10 soUdaire de la corbeille. sur lequel 
sont fixees les quatre roues 2, 3, 4, 5, dont deux au moins sont pivotantes, comme indique 
plus haut. permettant ainsi de diriger le chariot k droite ou k gauche selon le souhait du 
conducteur qui a ses mains sur la poignSe 6. Sur la figure 1, les roues avants 4 et 5 sont 
pivotantes de toute maniere connue par exemple respectivcment au moyen d'un montage en 
chape pivotante 1 1 sur le socle 10, et les roues aniferes 2 et 3 sont motrices comme cela sera 
decrit ci-dessous. 

Le chariot 1 motorise represente sur les figures 1 et 2 comporte de maniere 
avantageuseun premier moteur 12 apte k entrainer la roue motrice droite 2 par I'iniennediaire 
des premiers moyens d'accouplement debrayable 7, et un deuxifeme moteur apte k entrainer la 
roue motrice gauche 3 par rintermediaire des deuxiemes moyens d'accouplement debrayable 
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8. 

Le m&anisme de motorisation droit 13 de la roue droitc 2 represente sur la figure 2 
est ind6pendant du m&anisme de motorisation gauche 14 (non represente sur la figure 2) de 
la roue gauche 3. Les m&anismes de motorisation droit 13 et gauche 14 sont identiques naais 
sym^triques par lapport i un plan de symetrie longitudinal du chariot afin que chaque moteur 
soit de preference sito6 sous la corbeille 9 du chariot pour ^viter tout accrochage avec des 
obstacles tout en permettant un emboitement dcs chariots pour leur rangement en file. 

Dans I'exemple represent^ sur les figures 1 et 2, les m&anismes de motorisation 13 
et 14 sont months sur des chariots d'achats normalises, en remplacement des deux blocs roue 
amcre et chape d'origine non motorisfes. Comme represente sur les figures 1 ct 2, chaque 
mecanisme de motorisation est fix€ au socle 10 du chariot en appui sur deux barres 15A et 
15B du socle par rinterm&liaire d»une bride 16 et d'une vis 17. Une but6e 18 solidaire du 
mecanisme de motorisarion permet un positionncmcnt appropride de celui-ci et assure une 
liaison par obstacle avec le socle pour 6viter un glissement relatif d'un element par rapport k 
I'autre sous le poids du chariot notamment, D est h. noter que les chariots existants pourront 
subir toute modification 6ventueUe appropriee en vue d'une meilleure insenion des 
m6canismes de motorisation 13 et 14. Les chariots a venir pourront par ailleurs subir toute 
adaptation utUe au niveau du socle, et plus particulierement au niveau des emprises des 
m6canismes de motcoisation afin d'inclure au mieux ccs demiCTS 

Dans ce qui suit, Ic m€camsmc de motorisation droit 13 va aire d€crit i I'aide de la 
figure 2. Cette description convient 6galement dans son principe au m^canisme de 
motorisation gauche. Le mecanisme de motorisation 13 comprend un moteur flectrique 12 
dont I'axe de rotation 19 est parall6le k Taxe longitudinal du chariot et qui entraine par 
rinterm6diaire d*un syst&me roue et vis sans fin 20 I'arbrc d'entr€e de I'accouplcment 
d6brayable 7 qui sera d6crit en detail plus loin, et dont r axe de rotation 21 est perpendiculaire 
k raxe moteur 19. A Tariwc de sortie de Taccouplement debrayable 7 est fix6e une premiere 
roue 22 entrainant une courroie 23 conferant un mouvement de rotation h. la roue motrice 
droite 2 du chariot par I'intermediairc d'une deuxieme roue 24. II est noter que la 
transmission du mouvement de rotation de I'arbre de sortie de raccouplement 7 k la roue 
motrice 2 peut se faire par tout moyen appropri^, de preference leger. Une transmission par 
courroie crantee 23 (comme represente sur la figure 2) ou par chaihe (non representee) peut 
etre utilisee. 

La transmission 22, 23, 24 sera avantageusement mont6e dans un support rigide 27 
logeant les premifere et deuxieme roues 22 et 24 et la counoie 23, de fagon k pemiettrc a la 
fois la fonction de support rigide de la roue destin6 a entrer dans la structure r^sistante du 
chariot et la fonction de carter protecteur de la transmission permettant d'eviter tout risque 
d'acddcnt par accrochage du conducteur ou des tiers ou de leurs vetements dans les elements 
22, 23, 24 composant la transmission. Le support rigide 27 se compose avantageusement. 
comme repr€sente sur la figure 2, d'un caner 25 conferant au support sa resistance, sur 
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Icquel sont montes, au moyen de vis 47 ou boulons par exemple, Ic motcur 61cctriquc 12 ct 
son sysifeme roue ct vis sans fin 20 associ6, ct d'un couvcrclc 26 d6montable permettant de 
cacher, prot6ger la transmission ct un acces aise dc cellc-ci par retrait du couvcrclc 26. Le 
carter 25 portent dc toute maniferc connue, par excmple par enunanchement force, un arbrc 
28 destind k permcttrc un montage de maniferc rotative de la roue motrice 2 ct dc sa roue 
d^entraincment 24 associ^, comme repr^sente sur la figure 2- 

Le carter 25 sera avaniageusemcnt compost d'un mat^riau en alliagc Idger k base 
d*aluminium. et le couvcrclc 26 fabriqu^ k panir d'un Element de tole m^tallique par 
cxemple. 

Avec Taide des figures 3A, 3B, et 4, raccouplement debrayable 7 va maintenant etre 
d^criL L'accouplement ddbrayable 7 comprend au moins un doigt 30 mobile entre une 
position de repos dite d6brayee, comme represente sur la figure 3A, dans laquclle la roue 
motrice droite 2 est libre en rotation, ct une position de travail dite embraycc, conunc 
representee sur la figure 3B, dans laquclle le doigt 30 etablit une liaison en rotation entre 
I'arbrc motcur 29 d'entrcc dc raccouplement qui correspond a Tarbre de sortie du systeme 
roue ct vis sans fm 20 dans rexemple, et la roue motrice droite 2 par rintermediaire dc la 
transmission par courroic, des moyens d'enclcnchement 31 du doigt 30 en position de 
travail, des moyens de rappel 32 du doigt 30 en position de repos- 

Le doigt 30 est solidaire de I'arbre motcur 29 ct permet d'^tablir une liaison en 
rotation avec la roue motrice droite 2 par sa mise en but6e sur un rgceptcur 33 1x6 en rotation k 
la roue motrice droite 2 par rintermediaire de la transmission par courroic. On remarquera 
sur la figure 4 que le doigt 30 est solidaire de I'arbre moteur 29 via un plateau 34 fix6 sur 
r arbre par une goupille 35 par exemple. Le plateau 34 permet d'augmenter la distance du 
doigt 30 a Taxe de rotation 21 de raccouplement 7 et ainsi de diminuer Ics efforts transmis 
par ie doigt en position de travail. Le plateau 34 conf^re avantageusement un effet d'inertie 
au moment de raccouplement, notamment afm de soulager le motcur eicctrique 12. Afin de 
permettre les deux positions du doigt 30, ce dernier est mont^ rotatif sur le plateau 34 au 
moyen d'une goupille 36 comme rcpr6scnt6 sur la figure 4. 

Les moyens d'enclenchement 31 du doigt 30 en position de travail comprennent, 
comme rcpr6sent6 sur la figure 4, un volant d'inertie 37 libre en rotation autour de rarbre 
moteur 29 par rintermediaire d*un roulcment 38, et au moins une but^e 39. fixee sur le 
volant d'inertie, apte k enclencher le doigt 30 par effet d'inertie lorsque 1' arbre moteur 29 est 
entrain^. 

Le fonctionnement de raccouplement 7 est decrit avec r aide des figures 3A et 3B : 
lorsque I'arbre moteur 29 est cntraine par le moteur 12, le plateau 34 portant le doigt mobile 
30 est egalement cntraine en rotation ; lorsque le doigt 30 rencontre la butee 39 portee par le 
volant dHnertie 37 encore immobile, le doigt 30 pivote autour de la goupille 36 et vient 
s'enclencher dans le recepteur 33, comme represente sur la figure 3B, reccpteur 33 qui 
comporte une couronnc 40, entourant le plateau 34, comportant cUc-meme une surface 
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interieure 41 r^gulifercment crantte en vis k vis de la surface balayte par le doigt 30 lors de 
son d^placement avec le plateau 34, comme icpt6sente sur la figure 4. La foime de la surface 
crantec sera approprife en fonction de la forme de rextr6niit6 du doigt 30 qui se met en prise 
dans le recepteur 33. 

Comme represent^ sur les figures 3A et 3B. la surface intdrieure 41 pouira etrc 
constim6; d'dvidements 42 parallfeles de section transversale demi-ciiculaire, ct I*extr6mit6 
du doigt destine h. se logerdans un des 6adcments 42 pouira adopter toute forme appropri^e 
apte k penncttre un entrainement en rotation du r6cepteur 33 par le doigt 30 dfes que ce 
dernier se met en prise dans un cvidement sous Teffet d'un choc contre la but^ 39 portee par 

le volant d'inertie 37. 

La figure 3A repiesente une configuration de Taccouplement 7 lorsque I'arbre moteur 
29 ne toume pas, c'est k dire repr^sente I'accouplement en positon dfbrayce ; la figure 3B 
repi^sente la position embray^e de Taccouplement 7. 

Lorsque I'arbrc moteur 29 ne toume pas, les moyens de rappel 32 rappelle le doigt en 
position de repos dSbrayant ainsi 1* accouplement 7. La roue motrice est ainsi Ubrc en rotation 
par rapport au moteur. Les moyens de rappel du doigt 30 en position de repos comprennent 
avantageusement un ressort notammentmdtaUique, par exemple un ressort 32 k lame, comme 
rcpr€sent6 sur les figures 3A et 3B. maintenu scion tout moycn approprie sur le plateau 34. 

Dans rexemple. comme repr6scnte sur la figure 4, le recepteur 33 est fix6 k la roue 
22 par deux pions 43. la roue 22 6tant libre en rotation sur un arbre 44 fixe, par exemple 
cmmanche en force, sur une platine 45 soUdaire du carter 25 par rinterm6diairc de vis 46. 

De maniere avantageuse. les premiers 7 et deuxiemes 8 moyens d'accouplement 
d^brayable comprennent respectivement des premiers et deuxiemes moyens de ddbrayage 
automatique des roues motrices droite 2 et gauche 3 agissant lorsque le conducteur pousse le 
chariot k une vitesse sup^rieure k la vitesse du chariot conf6r6e par la motorisation. Les 
moyens de dtoyage automatique sont avantageusement d6finis par une foraoe appropri^e de 
rextr6mit6 60 du doigt 30 dcstindc k etre mise en prise dans le r€cepteur 33, de manifere k 
pennettre une sortie du doigt 30 de 1' dvidement dans lequel il est engag€. lorsque le r&epteur 
33 dcvient moteur sous I'effet d'une vitesse du chariot sup^rieure k la vitesse conferee par la 
motorisation. Pour obtenir cet effet, il faut que le r&epteur 33 puisse chasser le doigt 30 hors 
de I'fividement 42 qui le contient, lorsqu'il toume plus vite que I'arbrc 29 moteur. Une forme 
cffil6e sensiblement triangulaire 60 de I'extr^mit^ du doigt 30 telle que representee sur les 
figures 3A et 3B permet d'obtenir cet effet. L'ouverturc de Tangle des faces du doigt formant 
rextiemite 60, respectivement en contact avec revidement 42 et la but6e 39 sera determin6e 
aisement de manifere empirique en accord avec la forme de I'evidement et la position de la 
butee. 

Ainsi, les moyens de debrayage automatique respectifs de I'accouplement gauche et 
droit agissent de maniere independante dfes que la vitesse de la roue motrice conrespondante 
est superieure k la vitesse d'entrainement de celle-ci par le moteur 12. On remarquoa que le 
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chariot ainsi 6quipe n'entrave pas son utilisation manuelle par le conducteur marchant. 

Lc chariot motoris6 reprcsente sur la figure I comprend dcs premiers moyens de 
commande 50 des preniicrs moyens d'accouplement debrayable 7, disposes sur la poign€e 
dc manoeuvre 6 du chariot, ct des deuxicmcs moyens de commande 51 des deuxifemes 
moyens d*accouplement debrayable, disposes egalcment sur la poignte 6 de manoeuvre du 
chariot. Dc manicre avantageuse, les moyens de commande 50 de Taccouplement droit 7 
sent disposes i gauche sur la poignee 6 pour etre manoeuvres par la main gauche du 
conducteur, et de preference par le pouce gauche de celui-ci, et les moyens de commande 51 
de Taccouplement gauche 8 sont disposes a droite sur la poignee 6 pour etre manoeuvres par 
la main droite du conducteur, et de preference par le pouce droit de celui-ci, 

Les moyens de commande 50 et 51 seront avantageusement des contacteurs 
monostables positionnes de maniere symetrique sur la poignee 6 comme rcpresente sur la 
figure 1. Ces contacteurs gauche 50 et droit 51 permcttront d'actionner rcspectivcmcnt les 
moteurs droit et gauche, entrainant ainsi automatiquement Tembrayage de la roue motrice 
commandee comme cxplique plus haut. C'est un avantage du chariot motorise selon 
rinvention que de disposer d'une commande unique pour mettre en marche un moteur et 
embraycr la roue motrice accouplcc, qui confere au chariot motorise une grande simplicite 
d'utilisation. Les cSbles eiectriques (non represcntes) connectant les contacteurs et les 
moteurs rcspectifs pourront dc preference edre proteges par tout moyen de cache approprie, 
notamnient cache plasdque. 

Sur la figure 5, on a represente la partie gauche de la poignee 6 de manoeuvre du 
chariot, afm de montrer un detail de celle-ci consistant en un cache 52 protecteur entourani le 
contacteur 50 de manicre a eviter une manipulation intempestive de ce dernier, notamment 
par des enfants qui seraient places sur un siege pone-bebe integre a la corbeille 9 du chariot, 
tout en permettant Tacces au contacteur par le pouce du conducteur, comme rcpresente sur la 
figure 5. Un cache identique et symetrique sera place pour le contacteur droit 51 de la 
poignee 6. 

Le chariot represente sur la figure 1 comprend au moins un accumulatcur clectrique 
54 rechargeable permettant d*alimenter en energie eiectrique les premier et deuxifeme moteurs 
eiectriques, et de manicre avantageusc, Taccumulateur eiectrique rechargeable 54 est loge 
sous la corbeille 9, comme represent sur la figure 1. de manicre i permettre un emboitement 
dcs chariots en file les uns dans les autres. Ainsi, rencombrement des mecanismes de 
motorisation et de la reserve d'energie est tel qu'il autorise un rangement par emboitement de 
cc type de chariots a la file les uns dans les autres. 

Le chariot selon rinvention pourra comportcr tout dispositif de marquage distinctif 
afin de les differencier aisement des chariots conventionnels. Par example, un dispositif de 
marquage particulier peut consister a ajouter des caches sur les parties laterales ou la panic 
avant du chariot, comme represente sur la figure L 

Plusieurs exemples d'un procede de conduite selon rinvention, par un conducteur 



iOCID:<FR 277271 1A1 I > 



27 V 27 11 



27727.1 1 



9 

maichant, du chariot rcpr€sent6 sur la figure 1 vont maintenant elre dterits : 

Ic conducteur pousse noimalement le chariot devant lui les deux mains sur la poign6e 
de manoeuvre, et les pouces n'actionnant aucun des contacteurs de la poignee ; le chariot est 
done en roue libre, les deux roues motrices debrayees ; 

le conducteur desire aller vers la gauche, il actionne le contacteur gauche, ce qui 
entraine Tembrayagc de la roue motrice droite ; il peut freiner addirionnellement un 
avancement du chariot par la poignee de manoeuvre cote gauche avec la main gauche pour 
effectuer un virage a gauche plus seir6 ; si le conducteur desire faire effectuer au chariot un 
virage sur place h gauche, il peut retenir ou tircr la poignee du chariot vers lui avec la main 
gauche ; 

le conducteur desire aller vers la droite, il actionne le contacteur droit, cc qui entraine 
rembrayage de la roue motrice gauche ; il peut freiner additionnellement un avancement du 
chariot par la poign€e de manoeuvre c6t6 droit avec la main droite pour effectuer un virage k 
droite plus serr6 ; si le conducteur desire faire effectuer au chariot un virage sur place a 
droite, il peut retenir ou tircr la poignee du chariot vers lui avec la main droite- 

Le conducteur guide maintenant le chariot devant lui par la poignee de manoeuvre en 
actionnant les deux contacteurs ; les deux roues motrices sont done embrayees ; 

le conducteur desire aller vers la gauche, il n'actionne plus le contacteur droit, ce qui 
entraine le d€brayage de la roue motrice gauche, puis il freine additionnellement un 
avancement du chariot par la poign6e de manoeuvre c5t6 gauche avec la main gauche pour 
effectuer un virage a gauche plus serr€ ; si le conducteur d6sire faire effectuer au chariot un 
virage sur place h gauche, U peut retenir ou tirer la poignee du chariot vers lui avec la main 
gauche ; 

le conducteur desire aller vers la droite, il n'actionne plus le contacteur gauche, cc qui 
entraine le debrayage de la roue motrice droite, puis il freine additionnellement un 
avancement du chariot par la poignee de manoeuvre c6t€ droit avec la main droite pour 
effectuer un virage a droite plus serre ; si le conducteur desire faire effectuer au chariot un 
virage sur place i droite, il peut retenir ou tirer la poignee du chariot vers lui avec la main 
droite; 

si le conducteur desire conduire le chariot a une vitessc plus elevee que celle conferee 
par la motorisation, il lui suffit de pousser le chariot k la vitesse d6sir6c ; le ddbrayage 
automariquc des roues motrices dvitera que le conducteur ait a penser k relacher la pression 
sur le ou les contacteurs, pour d^brayer volontairement les roues motrices par arret des 
moteurs. 

Si cnfin, le conducteur desire conduire le chariot en marche arriere, il n'actionne pas 
ou relSche le ou les contacteurs et manoeuvre le chariot manuellement grace k la poignee, de 
mani&re conventionnelle. 
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1. Proc6d6 de conduite par un conducteur marchant d'un chariot motorist 
comprenant unc roue motrice droite, une roue motrice gauche, au moins deux roues 
pivotantes, une poignee de manoeuvre du chariot par le conducteur, caracterise en ce 
qu*il consiste h : 

embrayer la roue motrice gauche pour diriger ledit chariot a droite, 
embrayer la roue motrice droite pour diriger ledit chariot a gauche, 

embrayer au moins une desdilcs roues mottices droite ou gauche pour dinger ledit chariot en 
ligne droite- 

2. Proced€ suivant la revendication 1, caracterise en ce qu*i\ consiste 
additionnellement k : 

d^teayer la roue motrice droite pour diriger ledit chariot a droite» 
d^hrayer la roue motrice gauche pour diriger ledit chariot k gauche. 

3. Procede suivant la revendication 1 ou 2, caracterise en ce ^w'il consiste k : 
commander Tembrayage de la roue motrice gauche avec la main droite du conducteur sur la 
droite de ladite poign6e de noanoeuvre, 

commander Tembrayage de la loue motrice droite avec la main gauche du conducteur sur la 
gauche de ladite poign6e de manoeuvre. 

4. Procede suivant la revendication 3, caracterise en ce qu"i\ consiste k : 

agir sur la poignee de manoeuvre c6t6 droit avec la main droite du conducteur et commander 
simultan6ment Tembrayage de la roue motrice gauche avec ladite main droite pour virer k 
droite, 

agir sur la poign€e de manoeuvre cote gauche avec la main gauche du conducteur et 
commander simultanement Tembrayage de la roue motrice droite avec ladite main gauche 
pour virer a gauche. 

5. Procede suivant Tune des revendications 1^4, caracterise en ce qu'il consiste 
k ddbrayer automatiquement une roue motrice sous Teffet d'une pouss6e du chariot par le 
conducteur k une viiesse supcrieure k la vitesse d'enorainement du chariot conferee par la 
motorisation. 

6. Chariot motorise comprenant une roue motrice droite (2), une roue motrice 
gauche (3), au moins deux roues pivotantes (4, 5), une poignee de manoeuvre (6) du chariot 
par un conducteur marchant, caracterise en ce qu'il comprend des premiers moyens 
d*accouplement d^brayable (7) pour la roue motrice droite, et des deuxiemes moyens 
d'accouplement debrayable (8) pour la roue motrice gauche. 

7. Chariot motorist suivant la revendication 6, caracterise en ce qu'il comprend 
des premiers moyens de commande (50) desdits premiers moyens d'accouplement 
debrayable (7), disposes sur ladite poignee de manoeuvre (6) du chariot, et des deuxifemes 
moyens de commande (51) desdits deuxiemes moyens d'accouplement ddbrayable (8), 
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disposes sur ladite poignfe de manoeuvre (6) du chariot 

8. Chariot motorist suivant la revendication 6 ou 7, caracterise en ce que Icsdits 
premiers (7) et deuxiemes (8) moyens d'accouplement d6brayablc comprennent 
respectivement des premiers (60) et deuxifemes moyens de debrayage automatique des roues 
motrices droite (2) et gauche (3) agissant lorsque le conducteur pousse le chariot k unc 
Vitesse superieure k la vitesse du chariot conferee par la motorisation. 

9. Chariot motorise suivant I'une des revendications 6 Si 8, caracterise en ce que 
lesdits premiers (7) moyens d'accouplement d6brayable comprennent : 
au moins un doigt (30) mobUe entre une position de repos dite d€brayte dans laquelle ladite 
roue motrice droite (2) est Ubrc en rotation, et au moins une position de travail dite embray^e 
dans laquelle ledit doigt 6tablit une liaison en rotation entre un premier arbre moteur (29) et 
ladite roue motrice droite, 

des moyens d'enclcnchemcnt (31) dudit doigt en position de travail, 
des moyens de rappel (32) du doigt en position de repos. 

10. Chariot motorise suivant I'une des revendications 6 k 9, caracterisi en ce 
que lesdits deuxifemes (8) moyens d'accouplement debrayable comprennent : 

- au moins un doigt (30) mobile entre une position de repos dite d^brayee dans laqueUe ladite 
roue motrice gauche (3) est libre en rotation, et une position de travail dite embrayte dans 
laquelle ledit doigt 6tabUt une Uaison en rotation entre un deuxifeme aibre moteur et ladite roue 
motrice gauche, 

- des moyens d'enclenchement (31) dudit doigt en position de travail, 

- des moyens de rappel (32) du doigt en position de repos. 

11. Chariot motorist suivant la revendication 9 ou 10, caracterisi en ce que ledit 
doigt (30) est solidaire d'un arbre moteur et permet d'etablir une liaison en rotation avec une 
roue motrice par sa mise en butee sur un i€ceptcur (33) lie en rotation a ladite roue motrice. 

12. Chariot motorise suivant I'une des revendications 9^11, caracterise en ce 
que lesdits moyens d'enclenchement (31) dudit doigt (30) en position de travail 
comprennent un volant d'inertie (37) Ubre en rotation autour d'un arbre moteur. 

13. Chariot motorise suivant la revendication 12, caracterise en ce que ledit 
volant d'inertie (37) est muni d'au moins une but& (39) apte k enclencher ledit doigt (30) par 
effet d'inertie lorsque I'arbrc moteur est entraln6. 

14. Chariot motorist suivant I'une des revendications 9 k 13, caracterise en ce 
que lesdits moyens de rappel du doigt en position de repos comprennent un ressort (32). 

15. Chariot motorist suivant I'une des revendications 9 k 14. caracterise en ce 
gii'il comprend un premier moteur (12) apte k entrainer la roue mottice droite (2) par 
I'interm^airc desdits premiers moyens d'accouplement debrayable (7), et un deuxieme 
moteur apte k entrainer la roue motrice gauche (3) par I'interm^diaire desdits deuxifemes 
moyens d'accouplement debrayable (8). 

16. Chariot motorist suivant la revendication 15, caracterise en ce qu'il 
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comprend au moins un accumulateur electrique (54) rechargeable pennettant d'alimento* en 
energie 61ectrique lesdits premier et deuxi^e moteurs. 

17. Chariot inotoris6 suivant la revendication 16, caractirisi en ce qu'il est 
destin6 k transporter des objets de type achats en magasin libre service et comprend une 
corbeille (9) permettant dc contenir lesdits objets. et en ce que ledit accumulateur Electrique 
(54) rechargeable est log€ sous la corbeille de maniere k permettre un emboitement des 
chariots les uns dans les autres. 
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